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Abstract
Object Tracking is the process of following the position of the object. Noise needs to be reduced and even
eliminated because the noise always appears in the process of sending information to each communication system.
This results in the received information are often disturbed so that the results are not as expected. To overcome the
noise in a digital image should be done the effort to improve the image quality. One method that can be used to
reduce noise is Kalman Filter. This method has been proven by the previous reviewer to estimate a process through
feedback control mechanism in the case of hand (motion) tracking, but the performance in terms of accuracy and
response time on the system is still not good. In general, has been obtained an application in detecting an object
image (brochure) in obtaining the measurement data. The data is obtained from the tracking camera to get the data
tracking. In addition, the noise improvements are made using the Kalman Filter method to obtain stability
information in the tracking process.
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Abstrak
Object Tracking adalah proses mengikuti posisi dari suatu objek yang diinginkan. Noise perlu dikurangi
bahkan dihilangkan karena noise selalu muncul dalam proses pengiriman informasi pada setiap sistem komunikasi.
Hal ini mengakibatkan informasi yang diterima sering mengalami gangguan sehingga hasilnya tidak sesuai dengan
yang diharapkan. Untuk mengatasi noise pada sebuah citra digital perlu dilakukan usaha untuk memperbaiki kualitas
citra. Salah satu metode yang dapat digunaan untuk mengurangi  noise adalah Kalman Filter. Metode ini telah
dibuktikan oleh peneliti sebelumnya dalam mengestimasi sebuah proses melalui mekanisme control umpan balik
dalam penerapan kasus hand (motion) tracking, tetapi performansi dari segi keakuratan dan waktu respon pada
sistem masih kurang baik. Secara umum telah diperoleh sebuah aplikasi dalam mendeteksi sebuah objek image
(brosur) dalam memperoleh data pengukuran. Data diperoleh dari hasil tracking camera sehingga diperoleh data
tracking. Selain itu diperoleh perbaikan noise dengan menggunakan metode kalman filter sehingga diperoleh
informasi kestabilan dalam proses tracking.
Kata kunci : Kalman Filter, Noise, Object Tracking, Image Tracking
1. Pendahuluan
Object Tracking adalah proses mengikuti
posisi dari suatu objek yang diinginkan [1].
Noise perlu dikurangi bahkan dihilangkan
karena Noise selalu muncul dalam proses
pengiriman informasi pada setiap sistem
komunikasi. Hal ini mengakibatkan informasi
yang diterima sering mengalami gangguan
sehingga hasilnya tidak sesuai dengan yang
diharapkan. Untuk mengatasi noise pada
sebuah citra digital perlu dilakukan usaha
untuk memperbaiki kualitas citra [2].
Metode Median Filter [3], Watershed
[4], Kalman Filter [5], diusulkan oleh banyak
peneliti dalam mengurangi noise.
Median Filter terbukti dalam
mengeliminasi noise, tetapi penggunaan
median filter itu sendiri juga mempunyai suatu
kelemahan yaitu gambar yang sudah diproses
akan tampak sedikit blur atau kabur
[3],Watershed merupakan metode segmentasi
yang cukup akurat untuk mendapatkan daerah
yang merupakan objek yang di segmentasi.
Tetapi terdapat kelemahan dari transformasi
watershed yaitu adanya segmentasi yang
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berlebihan (over segmentation) sehingga objek
yang didapat lebih banyak dari objek yang
diharapkan [4].
Pada Gambar 1, Kalman Filter dapat
memecahkan masalah Median Filter dan
Watershed, yaitu mengestimasi sebuah proses
melalui mekanisme control umpan balik. tetapi
penggunaan kalman filter dalam penerapan
kasus hand (motion) tracking menghasilkan
performansi dari segi keakuratan dan waktu
respon pada sistem masih kurang baik [5].
Gambar 1. Penelitian Analisis dan Implementasi Hand
Tracking Menggunakan Kalman Filter pada Augmented
Reality
Sementara pada penelitian yang lain,
seperti yang terlihat pada gambar 2 dan
gambar 3, penerapan teknologi brosur berbasis
augmented reality diperlukan jarak dan sudut
yang ideal dalam proses pelacakan markerless
untuk memperoleh tampilan yang baik [6].
Penerapan kalman filter digunakan untuk
memecahkan permasalahan pada penelitian
tersebut dalam menghilangkan nilai error
sebuah object tracking.
Gambar 2. Proses object tracking brosur berbasis
augmented reality
Gambar 3. Terjadi error pada saat pelacakan dengan
gerakan yang tidak stabil
Dalam pengembangan dan perbaikan
terhadap permasalahan diatas, maka pada
penelitian ini metode Kalman Filter akan
diterapkan untuk memperbaiki noise dalam
pelacakan markerless sebuah objek brosur
yang berbasiskan augmented reality sehingga
proses pendeteksian objek menjadi stabil.
2. Metoda Penelitian
Tahapan penelitian mengacu pada
penelitian yang dilakukan peneliti sebelumnya
namun peneliti menambahkan sebuah metode
yang akan menjawab dari permasalahan yang
ada. Adapun rancangannya adalah seperti pada
gambar 4 berikut :
Gambar 4. Alur tahapan peneltian
Pada saat user melakukan tracking
menggunakan aplikasi mobile, user
mengarahkan (pencarian marker) terhadap
objek (brosur) yang akan di tracking. Pada
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proses marker akan dideteksi dan dilakukan
pencocokan marker / bidang ilustrasi,
kemudian ditentukan posisi dan orientasi objek
3D, jika sesuai akan tampil informasi /
rendering 3D objek yang diinginkan
berdasarkan perbaikan metode kalman filter.
3. Hasil Penelitian
Dari hasil penelitian ini diperoleh sebuah
parameter pengukuran yang akan dilakukan
perhitungan secara manual menggunakan
kalman filter untuk setiap iterasi. Maka
hasilnya disajikan pada table 3.1 berikut
Tabel 3.1 Perhitungan kalman filter
Selanjutnya dilakukan pengujian
menggunakan aplikasi yang telah dirancang
menggunakan matlab. Adapun hasil penelitian
diawali dengan membangun sebuah model
dalam mendeteksi sebuah objek image
(brosur) dalam memperoleh data pengukuran.
Data diperoleh dari hasil tracking kamera
sehingga diperoleh data tracking yang
disajikan pada Gambar 3.1
Gambar 3.1. Data Tracking
Dari Gambar 3.1 terlihat bahwa
pergerakan objek image (brosur) dapat
ditracking dengan baik. Selanjutnya pada
gambar 3.2.a dan gambar 3.2.b terlihat ada
noise
Gambar 3.2.a Noise posisi objek
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Gambar 3.2.b Noise 60 iterasi
Pada penyajian Gambar 3.3 diperoleh
data awal yaitu grafik hasil observasi
sepanjang 60 iterasi yang akan diperbaiki
noise nya pada tahapan selanjutnya dengan
menggunakan metode kalman filter
Gambar 3.3. Grafik Data Model
Selanjutnya dilakukan perbaikan dengan
menyisipkan metode kalman filter, dan
dilakukan tracking yang tampil seperti pada
gambar 3.4 berikut.
Gambar 3.4. Data Tracking Kalman Filter
Setelah dilakukan tracking, sehingga
diketahui hasil perbaikan noise menggunakan
kalman filter yang tersaji pada gambar 3.5
berikut.
Gambar 3.5. Hasil Perbaikan
4. Kesimpulan
Setelah menyelesaikan aplikasi tahap awal,
maka penulis dapat menarik kesimpulan
sebagai berikut :
1. Telah diperoleh sebuah model dalam
mendeteksi sebuah objek image (brosur)
dalam memperoleh data pengukuran. Data
diperoleh dari hasil tracking camera
sehingga diperoleh data tracking.
2. Diperoleh perbaikan noise dengan
menggunakan metode kalman filter
sehingga diperoleh informasi kestabilan
dalam proses tracking.
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5. Saran
Dalam hal ini penulis ingin memberikan
beberapa saran yang mungkin berguna untuk
pengembangan lebih lanjut yaitu :
1. Dalam penelitian ini tidak sampai kepada
tahap tampilan augmented reality karena
kemampuan penulis baik dari segi waktu
dan pengerjaan.
2. Deteksi objek dapat dikembangkan secara
multitracking, sehingga perbaikan data
dengan menggunakan metode kalman
filter cakupannya lebih luas.
3. Mengembangkan aplikasi dengan menguji
selisih noise, dari data awal menjadi data
setelah diperbaiki dengan metode ini.
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